 Lucrarea nr 12 REALiZAREA SCHEMELOR DE COMANDA ELECTROPNEUMATiCA PRiN METODA DE COMUTATiE SECVENTiALA 12 1 Scopul lucrarii Lucrarea are ca scop aplicarea metodei de ntocmire a unei scheme de comanda electropneumatica pentru o aplicatie la care se utilizeaza cilindri pneumatici liniari 12 2 Notiuni teoretice Pentru realizarea unor functii de lucru n cadrul unor instalatii, se utilizeaza n multe aplicatii, elemente de lucru de tipul motoarelor pneumatice liniare Actionarea pneumatica prezinta multiple avantaje asupra carora nu vom insista aici Modul de alegere a motoarelor de lucru tine cont de fortele pe care trebuie sa le dezvolte, dar si de vitezele pe care trebuie sa le realizeze Ordinea de intrare in functiune a motoarelor este dictata de cerintele instalatiei tehnologice din care acestea fac parte Pentru evidentierea modului de lucru fiecare motor este notat cu o litera mare urmata de cifrele 1 sau 0, dupa cum motorul este in pozitia avansata sau retrasa Astfel, vom putea avea un ciclu de functionare a unei instalatii cu doua motoare liniare, de forma A1B1A0B0 sau A1A0B1B0, sau A1B1A0B0 (motorul A si B se retrag simultan) etc Pentru a se asigura functionarea instalatiei tehnologice, este absolut necesar ca fiecare motor sa intre n functiune doar dupa ce motorul sau secventa precedenta a fost realizata Nerealizarea unei secvente a ciclului de functionare atrage dupa sine oprirea instalatiei De aceea, pentru a se putea asigura o functionare sigura, fiecare pozitie a motoarelor de lucru va fi confirmata de un senzor Senzorul se monteaza la fiecare capat al cursei motorului liniar si prin actionarea lui de catre o cama montata pe elementul mobil transportat de motor, va nchide un circuit electric care va confirma de fapt pozitia respectiva a motorului si va initia efectuarea secventei urmatoare Fig 12 1 Ciclograma Pentru o mai buna ntelegere a ciclului de lucru a motoarelor se va realiza si ciclograma de functionare a instalatiei Aceasta este o reprezentare grafica a ciclului de lucru a instalatiei, fiecare motor liniar va putea ocupa una din cele doua stari 0 sau 1, adica retras sau avansat, lucru ce se va marca grafic prin linii Pentru exemplificare, n Fig 12 1 sunt prezentate ciclogramele pentru doua cicluri de lucru Pentru realizarea unei secvente de functionare a unui motor pneumatic liniar, se folosesc de multe ori n practica, comenzile elctropneumatice Astfel, pentru motorul liniar cu simplu efect se utilizeaza distribuitorul monostabil (cu pozitie preferentiala) 3 2 (vezi Fig 12 2), iar pentru motorul liniar cu dublu efect, distribuitorul bistabil (cu pozitie memorata) 4 2 sau 5 2 Comanda distribuitoarelor se face pe cale electromagnetica, prin solenoizi alimentati la 24 V c c Unii producatori de echipamente pneumatice si hidraulice realizeaza distribuitoare alimentate la 24 V c a sau chiar la 110 V c a a b c Fig 12 2 Comanda motoarelor liniare a-motor cu simpla actiune si distribuitor 3 2; b-motor cu dubla actiune si distribuitor 5 2 monostabil; c-motor cu dubla actiune si distribuitor bistabil Motorul cu simpla actiune se va alimenta printr-un distribuitor 3 2 normal nchis (vezi Fig 12 2 a ) Prin alimentarea solenoidului distribuitorului acesta va trece pe pozitia deschis, permit nd aerului de la retea sa alimenteze partea st nga a pistonului motorului pneumatic ceea ce va conduce la realizarea miscarii de avans a pistonului La ntreruperea alimentarii cu curent electric a solenoidului, distribuitorul va revenii pe pozitia initiala ceea ce va asigura legarea la atmosfera a camerei din st nga pistonului, arcul readuc nd motorul n pozitia retras n mod similar se nt mpla lucrurile si cu motorul cu dubla actiune (vezi Fig 12 2 b ) cu deosebirea ca readucerea motorului n pozitia retras este realizata de alimentarea cu aer comprimat a camerei din dreapta pistonului Motorul cu dubla actiune din Fig 12 2 c este alimentat printr-un distribuitor cu memorie (bistabil) ceea ce face ca readucerea motorului la pozitia initiala sa se faca doar prin oprirea alimentarii solenoidului din st nga si alimentarea solenoidului din dreapta distribuitorului Alimentarea solenoidului distribuitorului se poate face direct prin legarea n serie cu un ntrerupator (vezi Fig 12 3 a ) dar n acest caz contactele ntrerupatorului vor fi supuse la curentul de alimentare Astfel, a actionarea ntrerupatorului S1 curentul electric va strabate solenoidul Y1 al distribuitorului ceea ce va avea ca efect comutarea lui si alimentarea motorului liniar n partea str nga a pistonului, realiz ndu-se astfel miscarea de avans Motorul si va continua deplasarea p na la capatul cursei unde se va opri astept nd o noua comanda Prin deschiderea contactului ntrerupatorului se opreste alimentarea solenoidului astfel nc t distribuitorul sub actiunea arcului propriu va comuta revenind pe pozitia initiala, permit nd astfel motorului sa se retraga Pentru a se putea realiza scheme de automatizare alimentarea solenoidului unui distribuitor se face prin intermediul unui releu electromagnetic de comutatie Acesta are un numar de contacte normal deschise si acelasi numar de contacte normal nchise iar prin alimentarea cu curent continuu a bobinei interne se realizeaza comutarea, adica dezactivarea contactelor normal nchise si activarea celor normal deschise Aceasta noua pozitie a releului se mentine at t timp c t se mentine alimentarea cu curent a bobinei Utilizarea releelor de comutatie permite actionarea mai multor consumatori mari de curent, lucru specific schemelor de automatizare Pentru exemplul de mai sus acelasi efect se poate obtine si prin utilizarea unui releu de comutatie (vezi Fig 12 3 b ) Fig 12 3 Comanda distribuitorului a-comanda directa; b-comanda prin releu de comutatie Astfel, prin nchiderea contactului ntrerupatorului S1 se alimenteaza bobina releului K1 iar acesta va comuta nchiz nd contactul normal deschis K1 nseriat cu solenoidul Y1 al distribuitorului Pentru ca avansul motorului sa nu depinda de mentinerea comenzii prin apasarea butonului ntrerupatorului S1 se poate recurge la o schema de automentinere prin legarea n paralel a bobinei releului cu unul din contacte lui normal deschise (vezi Fig 12 4) Fig 12 4 Automentinerea OFF (oprire) a releului de comutatie Astfel, dupa alimentarea bobinei releului K1 prin actionarea ntrerupatorului S1 contactul normal deschis K1 legat n paralel cu bobina va asigura automentinerea alimentarii releului chiar daca ntrerupatorul S1 va fi eliberat n acelasi timp, contactul K1 legat de n serie cu solenoidul Y1 al distribuitorului se va nchide permit nd comutarea distribuitorului si realizarea miscarii de avans a motorului Pentru realizarea miscarii de revenire va trebui anulata comanda distribuitorului, lucru ce se face prin includerea unui ntrerupator normal nchis S2 care odata actionat va taia alimentarea cu curent a bobinei releului indiferent daca ntrerupatorul S1 continua sa fie actionat n acest moment, nefiind sub tensiune, releul va deschide contactele K1 at t cel de automentinere, c t si cel de alimentare a solenoidului distribuitorului Se poate constata ca circuitul este dominat de comanda OFF (oprire), deoarece butonul S2 fiind actionat va asigura oprirea miscarii de avans a motorului si ntoarcerea lui n pozitia initiala Acest buton poate fi montat si n alta pozitie ( vezi Fig 12 5) ceea ce va permite mentinerea avansului motorului la actionarea butonului S1 chiar daca ntrerupatorul S2 va fi apasat Circuitul este deci dominat de functia ON (pornire) Fig 12 5 Automentinerea ON (pornire) a releului de comutatie Pentru motoarele liniare se utilizeaza de regula distribuitoare bistabile (vezi Fig 12 2 c) adica distribuitoare cu pozitie memorata Acestea, vor comuta prin alimentarea electrica a solenoidului si vor mentine pozitia chiar daca se va ntrerupe alimentarea electrica, comutarea distribuitorului la o noua pozitie fiind posibila doar prin darea unei comenzi n sens invers, adica prin alimentarea solenoidului opus al distribuitorului Pentru realizarea unor scheme de comanda n asemenea cazuri se va utiliza comutatia secventiala, metoda care va fi prezentata n continuare 12 3 Metoda de comutatia secventiala Metoda se aplica la schemele pneumatice cu motoare cu dubla actiune comandate prin distribuitoare bistabile Pozitiile limita ale fiecarui motor vor fi sesizate de senzori Fiecare motor va avea deci un senzor care va confirma pozitia retrasa a tijei motorului si un senzor pentru pozitia complet avansata Pentru o mai usoara descriere a functionarii schemei, motoarele se noteaza cu litere mari (A, B, C etc ), iar senzorii de pozitie cu litera S1, S2, S3 etc sau cu litere mici (aceeasi cu ale motorului) cu indicele 0 pentru pozitia retras si 1 pentru pozitia avansat (a0, a1, b0, b1 etc ) Solenoizii distribuitorului vor fi marcati cu litere mici (aceleasi cu ale motorului) cu indicele 0 sau 1 corespunzator functiei pe care o ndeplinesc n schema pneumatica de alimentare a motorului (a0, a1, b0, b1 etc ) Pentru realizarea schemelor de comanda automata se utilizeaza relee de comutatie alimentate n curent continuu (vezi Fig 12 6) Daca schema (ciclograma) are N pasi, se folosesc N relee La anclansare, fiecare releu trebuie sa se automentina Activarea unui releu trebuie sa se faca prin ndeplinirea unui Si logic ntre: * un eveniment de proces realizat (senzor activat, temporizare ncheiata etc ); * releul anterior activat Dupa activarea unui releu, acesta trebuie sa dezactiveze (sa taie automentinerea) releului anterior Ultimul releu din serie (KN), va fi conditie de activare a primului releu (K1) Primul releu (K1) va dezactiva, ca atare, pe ultimul (KN) Ultimul eveniment (senzor) al ciclogramei este conditie de pornire a schemei, adica a primului releu Pentru asigurarea functionarii schemei de comanda, ultimul releu al seriei va fi legat n paralel cu un buton normal deschis cu functie de SET Acesta va permite alimentarea (activarea) initiala a ultimului releu KN , conditie de functionare a schemei Daca mai multe motoare trebuie sa efectueze la un moment dat miscari simultane, solenoizii distribuitoarelor respective vor fi legati n paralel, iar pentru realizarea pasului urmator senzorii corespunzatori acestor miscari realizate simultan, se vor lega n serie la releul urmator Pentru o mai usoara realizare a schemei de comanda, releele vor fi reprezentate separat de solenoizii distribuitoarelor ( n alta schema) Fig 12 6 Schema de alimentare a releelor Pentru exemplificarea metodei de ntocmire a schemei de automatizare descrisa mai sus vom considera doua motoare liniare notate A si B care vor functiona n ordinea A1 B1 A0 B0 (vezi Fig 12 7) Fig 12 7 Ciclu de lucru cu doua motoare liniare ( exemplu) Pozitiile extreme ale celor doua motoare sunt confirmate de senzorii de pozitie notati cu S1 S4 Solenoizii care asigura comutarea distribuitoarelor bistabile sunt notati conform functiilor pe care le ndeplinesc (comanda avansul sau retragerea motoarelor) cu litere mici (a0 , a1 , b0 , b1 ) Dupa cum se poate remarca, ultima secventa a ciclului (B0) va fi sesizata de senzorul S3 ceea ce face ca ntreaga schema de automatizare sa fie pornita prin acest senzor de pozitie Schema de automatizare este prezentata n fig 12 8 Fig 12 8 Schema de automatizare 12 4 Efectuarea lucrarii o Fiecare student va realiza n scris, o schema de automatizare pentru o instalatie actionata prin motoare pneumatice liniare, o Ciclul de lucru impus, va cuprinde 3 4 motoare pneumatice o Se va realiza pentru nceput ciclograma de functionare a instalatiei o Pe ciclograma se vor evidentia si senzorii care sesizeaza pozitiile motoarelor de lucru la un moment dat o Dupa realizarea ciclogramei se va trece la proiectarea schemei de automatizare pe baza metodei prezentate mai sus Hidronica si pneutronica Lucrarea nr 12 8 